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Haltearm fur Energiezufuhrung 

Die Erfindung betrifft einen Robter mit zumindest 
teilweise aufcenseitig verlaufenden Kabel , insbesondere in 
einem Schlauch gefuhrten Versorgungskabeln von Werkzeugen 
des Roboters, rait einer Langenreserve , insbesondere im 
Bereich der Achse 3 des Roboters. 

Die hieraus resultierende Distanzanderungeh zwischen 
einzelnen Punkten des Roboters sind insbesondere bei der 
Fuhrung der Versorgungskabel , beispielsweise von Werk- 
zeugen des Roboters, zu beachten. 

Urn solche Distanzanderungen ohne Beanspruchung der Ver- 
sorgungskabel vomehmen zu konnen, mussen die Versor- 
gungskabel eine Langenreserve aufweisen. Bei aufcenseitig 
gefuhrten Versorgungskabeln besteht dabei das Problem, 
dafi in Arbeitspositionen des Roboterarms , in denen die 
Langenreserve nicht genutzt ist, die Versorgungskabel 
eine relativ groSe Storkontur verursachen konnen und daS 
durch die Langenreserve ein Abknicken der Versorgungs- 
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1 kabel bei Beanspruchung erfolgen kann. 

Der Erfindung liegt daher die Aufgabe zugrunde, einen 
gattungsgemaSen Roboter dahingehend weiterzubilden, daS 
5 mit moglichst einfachen Bauteilen, die durch die Versor- 
gungskabel bedingte Storkontur moglichst gering gehalten 
wird und daS trotz der Langenre serve der Versorgungskabel 
ein Abknicken derselben vermieden ist. 

10 Erf indungsgemafc wird die genannte Aufgabe bei eirxem 

Roboter der eingangs genannten Art dadurch geldst, daS an 
dem Roboter ein angeordnetes Basisteil mit Elementen zur 
Fuhrung der Versorgungskabel und mit einem gegen dieses 
verschwenkbaren Schenkel, an dem zumindest eines der 

15 Elemente zur Fuhrung der Versorgungskabel angeordnet ist. 
Durch die Versorgungskabel im Bereich ihrer Langenreserve 
fuhrende Basisteil erfahren die Versorgungskabel des 
weiteren eine enge Fuhrung an der Aufienseite der Roboter- 
teile, was zu einer reduzierten Storkontur fuhrt und 

20 durch die verstarkte Fuhrung auch zu einem kleineren 

Abknickungsrisiko der Versorgungskabel. Durch die Anord- 
nung der Versorgungskabel an dem Basisteil ist auch das 
seitliche Ausweichen der Versorgungskabel stark vermin- 
dert . 

25 

Durch den gegen das Basisteil verschwenkbaren Schenkel 
desselben und die Anordnung der Elemente zur Fuhrung der 
Kabel sowohl an dem Schenkel als auch an dem Basisteil 
kann die Kabelfuhrung dem beanspruchten Kabel nachge- 
3 0 fuhrt, wodurch durch den auftretenden Winkel zwischen den 
Fuhrungselementen das Abknickrisiko deutlich reduziert 
ist . 

Gemafc einer bevorzugten Ausf uhrungsf orm weist das Basis- 
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1 teil Anschlage auf , die die Verschwenkbarkeit des Schen- 
kels in beide Verschwenkungsrichtungen begrenzen und mit 
denen sichergestellt werden kann, daS die Wegfuhrung der 
Versorgungskabel nur in einem bestimmten, begrenzten 

5 Bereich variieren kann. 

Vorteilhafterweise ist der Schenkel zusatzlich durch ein 
Federelement mit dem Basisteil verbunden, das den Schen- 
kel im unbelasteten Zustand in einer bestimmten Position 
10 halt und aus der er nur durch eine gegen die Federkraf t 
wirkende Beanspruchung herausbewegt werden kann, 

Gemafi einer gunstigen Ausbildung ist an dem Baissteil 
eine Leiste zur Fixierung der einzelnen Versorgungskabel 
15 angeordnet, wodurch diese im Anf angsbereich der Langen- 
reserve festgelegt sind und somit keine Beeinf lussung der 
Kabelfuhrung in dem Abschnitt vor der Langenreserve 
erf olgt . 

20 Mit Vorteil weist diese Leiste einzelnen Bohrungen auf, 
in denen die Versorgungskabel einzeln gefuhrt und somit 
auch einzeln fixiert werden kdnnen, wodurch Beeinflus- 
sungen der Versorgungskabel untereinander weitgehend 
vermieden sind. 

25 

Bevorzugt sind die Versorgungskabel an der Fuhrung an dem 
Schenkel des Basisteils beweglich gefuhrt. Damit bleiben 
die Versorgungskabel entlang des durch die Fuhrungsele- 
mente vorgegebenen Weges beweglich und konnen den Bewe- 
3 0 gungen des Roboterarms folgen. 

In einer besonders gunstigen Ausfuhrung sind die Versor- 
gungskabel in einem Schutzschlauch gefuhrt, der ein 
Beschadigen oder auch ein Verdrehen der Versorgungskabel 
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1 verhindert, wobei auch der Schlauch an dem Basisteil 
selbst festgelegt und an dem Schenkel beweglich gefuhrt 
ist . 

5 Mit Vorteil weist das Basisteil weitere Einrichtungen 

zur Anbringung von Fuhrungselementen fur die Versorgungs- 
kabel auf, mit denen auftretende Uberlangen optimal, also 
mit minimaler Storkontur an den Roboterteilen gefuhrt 
werden konnen . 

10 

In einer bevorzugten Ausf uhrungsf orm weist das Basisteil 
ein Bef estigungselement zur Verbindung mit dem Roboterarm 
auf, wobei dieses insbesondere mit Vorteil an den Motor- 
schrauben der Achse A3 angeordnet ist. Die Anordnung des 

15 Bef estigungselments im unmittelbaren Bereich der Dreh- 
achse des Roboterarms fuhrt bei Bewegungen des Roboter- 
arms zu einer Relativbewegung zwischen dem Versorgungs- 
kabel und dem Basisteil, wobei das im Verhaltnis zu den 
Drehbewegungen des Roboterarms urn die Achse A3 des Robo- 

20 ters ortsfeste Basisteil die abknickungsf reie Fuhrung des 
Versorgungskabels gewahrleistet . 

In einer besonders einfachen und preiswerten Ausbildung 
ist das Bef estigungselement ein Flasch. 

25 

Weitere Vorteile und Merkmale der Erfindung ergeben sich 
aus den Anspruche und aus der nachfolgenden Beschreibung 
eines in den Zeichnungen dargestellten Ausfuhrungsbei- 
spiels eines erf indungsgemaS ausgebildeten Roboters. 
30 Dabei zeigt : 



Fig. 1 



einen Industrieroboter in perspektivischer 
Ansicht , 
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1 Fig. 2 einen Detailausschnitt des Industrierobo- 

ters im Bereich der Achse A3 in Draufsicht, 

Fig. 3 ein erf indungsgemaEes Basisteil in pers- 

5 pektivischer Darstellung. 

Der in Fig. 1 gezeigte erf indungsgemafc ausgestaltete 
Industrieroboter 1 weist einen Sockel 2 mit einem auf 
diesem auf sitzenden, urn die vertikale Achse Al ver- 

10 schwenkbaren Karussell 3 auf. Ein erster Roboterarm 4 ist 
urn die Achse A2 verschwenkbar an dem Karussell 3 ange- 
ordnet. Ein zweiter Roboterarm 5, der die Roboterhand 6 
zur Aufnahme von Bearbeitungswerkzeugen etc. tragt, ist 
urn die horizontale Achse A3 verschwenkbar an dem Roboter- 

15 arm 4 angeordnet . An der AuSenseite des Roboterarms 4 
sind Kabel zu einer am Roboterarm 5 angeordneten Kabel- 
trennstelle 7 gefuhrt. Von der Kabeltrennstelle 7 fuhren 
Versorgungskabel 8 zu dem an der Roboterhand 6 angeord- 
neten, nicht gezeigten Werkzeug. Die Versorgungskabel 7 

20 sind dabei in einem Schutzschlauch 9 gefuhrt, wobei der 
Schutzschlauch 9 und damit auch die Versorgungskabel 7 in 
einer zuerst nach unten gerichteten, weitgehend kreis- 
formigen Schlaufe verlaufen, die dann weitgehend parallel 
zu dem Roboterarm 5 zu der Roboterhand 6 gefuhrt ist. Der 

2 5 Schutzschlauch 9 ist dabei an seinem Anfang durch eine 
Kabelschelle 10 an dem Roboterarm 5 und an seinem Ende 
durch eine Schelle 11 an der Roboterhand 6 festgelegt. 
Zwischen den beiden festen Schellen 10 und 11 ist der 
Schutzschlauch 9 an Schellen 12,13 und 14 schwimmend 

30 gefuhrt. Die Schellen 10 und 12 sind dabei im Bereich der 
Roboterachse A3 gemeinsam an einem Basisteil 15 in Form 
einer Grundplatte angeordnet. 

Fig. 2 zeigt einen Ausschnitt des Roboters 1 aus Fig. 1 
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1 im Bereich der Achse A3, um die der Roboterarm 5 ver- 
schwenkbar an dem Roboterarm 4 angeordnet ist. In Fig. 2 
sind lediglich die Anschlusse der Kabeltrennstelle 7 aber 
nicht die in Fig. 1 gezeigten Versorgungskabel 8 und der 
5 Schutzschlauch 9 gezeigt. Im Bereich der Achse A3 ist das 
Basisteil 15 angeordnet, das entsprechende Bohrungen 16 
auf weist, um gemeinsam mit dem Motor an dem Roboterarm 5 
festgelegt zu werden. Das Basisteil 15 weist dabei einen 
gegen das Basisteil beweglichen Schenkel 17 auf. Der 

10 Schenkel 17 ist an dem Basisteil 15 schwenkbar ange- 
ordnet, wobei die Verschwenkbarkeit durch einen in einer 
Aussparung mit Anschlagen des Basisteils 15 gefuhrten 
Zapfen 18 des Schenkels 17 begrenzt ist. An dem Basisteil 
15 ist die feste Doppelschelle 10 und an dem Schenkel 17 

15 zu dieser verschwenkbar die schwimmende Schelle 12 ange- 
ordnet. Wie in Fig. 3 gezeigt wird der Schenkel 17 an dem 
Basisteil 15 durch eine Zugfeder 20 in einer bevorzugten 
Position gehalten, aus der der Schenkel 17 mit der Schel- 
le 12 nur gegen die Kraft der Feder 20 um die Achse 21 

20 verschwenkt werden kann. Die zwischen dem Basisteil 15 

und dem Schenkel 17 angeordnete Feder 20 zieht den Schen- 
kel 17 in die Position in der der Zapfen 18 des Schenkels 
mit dem Anschlag 19b (Fig. 2) der Basisteil 15 in Kontakt 
kommt. Bei einer Langenverkurzung der Versorgungskabel 

2 5 bzw. des Schutzschlauchs kann der Schenkel 17 gegen die 
Zugkraft der Feder 20 verschwenkt werden, so da£ die 
Fuhrungsschelle 12 mit dem Schenkel 17 der Bewegung der 
Kabel nachgefuhrt wird, um ein Abknicken der Kabel zu 
vermeiden. 

30 

Wie in Fig. 3 weiter gezeigt ist, weist das Basisteil 15 
eine mittels einer Platte 22 von der Grundplatte 19 
abgesetzte Leiste 23 mit Bohrungen 24 zur Aufnahme und 
Fuhrung der Versorgungskabel in dem Bereich zwischen der 
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1 Kabeltrennstelle 7 und dem Beginn des Schutzschlauches 9 
im Bereich der Kabelschelle 10 auf . 
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Bezugszeichenliste 



1 Roboter 

2 Sockel 

3 Karussell 

4 Roboter arm 

5 Robot erarm 

6 Roboterhand 

7 Kabeltrenns telle 

8 Versorgungskabel 

9 Schutzschlauch 

10 Kabelschelle 

11 Schelle 

12 Schelle 

13 Schelle 

14 Schelle 
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15 Basisteil 

16 Bohruhgen 

17 Schenkel 

18 Zapfen 
19b Anschlag 
2 0 Zugfeder 

21 Schwehkachse 

23 Leiste 

24 Bohrungen 

Al vertikale Achse 

A2 Achse 

A3 horizontale Achse 
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Schutzanspriiche 
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1. Roboter mit zumindest teilweise aufcenseitig ver- 
laufenden Kabeln, insbesondere Versorgungskabeln von 
Werkzeugen des Roboters mit einer Langenreserve im 
Bereich der Achse A3 des Roboters, gekennzeichnet 
durch einem am Roboter (1) angeordnete Basisteil 
(15) mit Elementen zur Fuhrung der Versorgungskabel 
(8) und mit einem gegen dieses verschwenkbaren 
Schenkel (17) an dem zumindest eines der Elemente 
zur Fuhrung der Versorgungskabel (8) angeordnet ist. 

2. Roboter nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, daS 
das Basisteil (15) Anschlage zur Begrenzung der 
Verschwenkbarkeit des Schenkels (17) aufweist. 

3 . Roboter nach Anspruch 1 oder 2 , dadurch gekennzeich- 
net, daS zwischen dem Schenkel (17) und dem Basis- 
teil (15) ein Federelement (20) angeordnet ist. 

4. Roboter nach einem der Anspriiche 1 bis 3, dadurch 
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gekennzeichnet, da£ das Basisteil (15) eine Leiste 
(23) zur Fixierung der einzelnen Versorgungskabel 
(8) aufweist. 

Roboter nach Anspruch 4, dadurch gekennzeichnet, daS 
die Leiste (23) einzelne Bohrungen (24) aufweist. 

Roboter nach einem der Anspruche 1 bis 5, dadurch 
gekennzeichnet, daS die Versorgungskabel (8) an dem 
zumindest einen Fuhrungselement (12) an dem Schenkel 
(17) der Basisteil (15) beweglich gefuhrt sind. 

Roboter nach einem der Anspruche 1 bis 6, gekenn- 
zeichnet durch einen Schutzschlauch (9) zur Aufnahme 
der Versorgungskabel (8) . 

Roboter nach einem der Anspruche 1 bis 7, dadurch 
gekennzeichnet, daS das Basisteil (15) weitere 
Einrichtungen zum Anbringen von Fuhrungselement en 
aufweist . 

Roboter nach einem der Anspruche 1 bis 8, dadurch 
gekennzeichnet, daE das Basisteil (15) ein Befesti- 
gungselement zur Verbindung mit dem Roboterarm (5) 
aufweist . 

Roboter nach Anspruch 9, dadurch gekennzeichnet, daS 
das Bef estigungs element an den Motors chrauben der 
Achse 3 des Roboters angeordnet ist. 

Roboter nach einem der Anspruche 9 oder 10, dadurch 
gekennzeichnet, da£ das Bef estigungselement ein 
Flansch ist. 
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